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� MOTSCLES  \* FUSIONFORMAT �Mise au point d'un procédé de débit�


Information générale


Compétence visée


Rendre opérationnel un système de régulation PID par autoréglage.


Critères particuliers de performance


choix rapide et justifié du type de contrôle : P, PI et PID;


identification exacte des blocs qui constituent une boucle de régulation;


interprétation correcte des diagrammes de boucle de régulation utilisant les symboles de la norme ISA;


assemblage correct d’un canal de mesure;


étalonnage des signaux conforme aux standards;


dépannage séquentiel du procédé de mesure;


application adéquate de la méthode d’autoréglage à l’aide de l’algorithme ‘Exact’ du contrôleur Foxboro;


optimisation juste des paramètres PID.


Durée du travail pratique


Ce travail pratique a une durée de 6 heures.


Matériel nécessaire


poste de régulation de � COMMENTAIRES  \* FUSIONFORMAT �débit� Lab-Volt;


documentation pertinente.


Directives


Le travail se fait en équipe de deux. Chaque participant doit s’impliquer afin de développer les habiletés nécessaires à la poursuite des travaux pratiques ultérieurs.


Le rôle des formateurs est d’aider les stagiaires à atteindre les critères de performance.


Évaluation


Ce travail pratique est formatif.


Complétez votre feuillet de travail pratique en répondant clairement et proprement aux questions.


Notez l’ordre des graphiques sur l’enregistreur.


�
Préliminaires


Tracez le schéma de principe de l’installation en incluant les vannes manuelles du système.
































Figure � REFSTYLE 1 \n �4�-� SEQ Figure \* ARABE \r 1 �1� : Schéma de principe


� INCORPORER Visio.Drawing.3  ���


figure � REFSTYLE 1 \n �4�-� SEQ Figure \* ARABE �2�: Schéma de raccordement


�
Mise en œuvre


Vérifiez l’étalonnage des appareils et corrigez au besoin. Référez-vous au TP portant sur l’étalonnage pour obtenir des informations supplémentaires.


Placez les vannes manuelles en position appropriée.


Après avoir réglé le commutateur d’entraînement à vitesse variable en mode manuel, augmentez le débit jusqu’à ce que la pression du transmetteur soit suffisante pour purger les ports d’entrée, de haute et de basse pression du transmetteur de débit, de l’air qu’ils contiennent.


Réglez le commutateur d’entraînement à vitesse variable sur «signal de commande».


Reliez les équipements conformément au schéma de raccordement.





Q� REFSTYLE 2 \n �4.3�-� SEQ Q \* ARABE \r 1 �1�		Énumérez les difficultés rencontrées. 


Expérimentation


� INCORPORER Visio.Drawing.3  ���


Attention!


Ne faites pas fonctionner la pompe pendant une période de temps prolongée sur une charge à débit nul.


Configuration du contrôleur 


Réglez le contrôleur « Foxboro » en ajustant les valeurs suivantes:


Auto/Manuel	: 	manuel


Consigne	= 	50%


Mode	: 	EXACT (Type = Exact = off)


Mesure/Format 	: 	extraction de la racine carrée (sqr)


Action	: 	inverse (inc/dec)


Réglez les paramètres de l’algorithme « exact » en naviguant dans les menus « alltune- modes p - exact - main ».





Paramètres�
Configuration standard�
�
pf�
200%�
�
if�
2�
�
df�
0�
�
exact state�
off�
�
main nb�
2%�
�
main wmax�
5�
�
main dmp�
0.3�
�
main ovr�
0.5�
�
main clm�
10�
�
main dfct�
1�
�
main lim�
80%�
�
main bump�
20%�
�
En mode manuel;


Amenez la sortie du contrôleur à 50% en utilisant le clavier.


Fermez lentement la vanne manuelle V-3 située sous le rotamètre de façon à ce que le débit se stabilise à environ 50% (entre 45% et 55%).


�
Préréglage à l’aide de l’algorithme EXACT (Foxboro)


Activez la fonction de préréglage en réglant le paramètre « ptun-state » avec la valeur « on ».


Lorsque l’afficheur du contrôleur indique « ptun-state; read=in-auto? », utilisez la touche « a/m » pour placer le contrôleur en mode « auto ». La fonction de préréglage débute et entre dans quatre phases différentes.


	Ptun = small	1	(effectue une variation de la sortie)


	Ptun = wait 	2	(attend que le procédé se stabilise)


	Ptun = pid	3	(calcule les nouvelles valeurs PID et remet la sortie à une valeur initiale)


	Ptun = nb	4	(effectue une variation de la sortie)


	Ptun = finish	 	


	Note: Si, un des messages d’erreur suivants apparaît à l’afficheur du contrôleur, il peut être nécessaire de modifier les paramètres pertinents.


	Ptun = small	 	(main bump est trop petit.)


	Ptun = inc wrong	 	(L’action de la sortie du contrôleur est incorrecte.)


	Ptun = noise	 	(La bande de bruit (nb) est trop petite.)


Lorsque le message « Ptun = finish » apparaît, placez le contrôleur en mode manuel et appuyez sur la touche « tag » pour retourner au mode d’opération normal.


Naviguez dans les menus du contrôleur jusqu’à la structure « optune-modes p » et notez la valeur de chacun des paramètres suivants:





pf�
=�
�
�
nb�
=�
�
�
if�
=�
�
�
wmax�
=�
�
�
df�
=�
�
�
dfct�
=�
�
�
 


Évaluation du comportement du contrôleur


Évaluez le comportement du contrôleur suite à des perturbations de la demande et de la consigne. Pour obtenir une variation de charge, restreignez l’ouverture de la vanne manuelle V-2 jusqu’à ce que le débit soit réduit de 10%.


Utilisez l’enregistreur pour évaluer le comportement du contrôleur.


Autoréglage à l’aide de l’algorithme EXACT (Foxboro)


Répétez l’étape � RENV _Ref352470482 \n �4.4.1� au complet.


Placez l’algorithme exact en marche (on) et configurez en appuyant sur ack en naviguant dans les menus config-ctrl-primary-type-exact.


Mettez en marche l’enregistreur et placez le contrôleur en mode automatique.


Pour observer les états de l’algorithme, recherchez les paramètres « ent » et « stun » en naviguant dans les menus alltune - modes p - exact - status- ent.


Diminuez rapidement le point de consigne à 30% et observez les différents messages des paramètres « ent » et « stun ». Lorsque le procédé est stable, notez les actuelles valeurs du PID réglées par l’algorithme autoréglage exact.


 �



main p�
=�
�
�
main I�
=�
�
�
main d�
=�
�
�



Fermez lentement la vanne manuelle V-2 pour réduire le débit de 10% environ.


Laissez le procédé se stabiliser. Vérifiez et notez si les valeurs du PID ont changé.





main p�
=�
�
�
main I�
=�
�
�
main d�
=�
�
�



Arrêtez l’enregistreur.


Modifiez les caractéristiques de l’entraînement à vitesse variable en augmentant le temps d’accélération et de décélération (potentiomètre « ramp up et ramp down » tourné au maximum dans le sens horaire).


Mettez en marche l’enregistreur.


Ouvrez complètement la vanne manuelle V-2 pour éliminer la charge supplémentaire.


Laissez le procédé se stabiliser. Vérifiez et notez si les valeurs du PID ont changé.


main p�
=�
�
�
main I�
=�
�
�
main d�
=�
�
�
Diminuez rapidement le point de consigne à 40%. Lorsque le procédé est stabilisé à nouveau, vérifiez et notez si les valeurs du PID ont changées.


main p�
=�
�
�
main I�
=�
�
�
main d�
=�
�
�
Arrêtez l’enregistreur.


Analyse des résultats


Interprétez les tracés en termes d’erreur résiduelle, de taux de dépassement et de temps de rétablissement pour une variation de consigne. Pour la variation de la demande (charge), faites l’interprétation en terme d’erreur maximum et de temps de rétablissement.


Comparez vos résultats et concluez.


Questions


Q � REFSTYLE 2 \n �4.6�-� SEQ Q \* ARABE \r 1 �1� 	Pourquoi est-il nécessaire de placer le contrôleur en mode manuel avant d’actionner le mode pretune?


Q � REFSTYLE 2 \n �4.6�-� SEQ Q \* ARABE �2�	Durant l’autoréglage (exact) du contrôleur, les valeurs P, I et D sont modifiées par l’algorithme (main P, main I et main D), par contre, les valeurs PF, IF, et DF sont-elles modifiées?
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